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Simplifying of implementation of linear state feedback fuzzy controllers is investigated 
through the thesis. One of the most important problems in fuzzy controller design is the 
number of fuzzy subsets (membership functions) for each fuzzy input/output variable. 
The number of fuzzy subsets and consequently the number of fuzzy rules should be big 
enough to achieve good approximation of control surface and have a smooth and robust 
control. However as the number of rules increases, the memory space, and program 
cycle time and total project cost will also increase dramatically. 
The thesis proposes crisp-fuzzy like controller derived by two novel approaches. The 
first one which is formula based crisp fuzzy-like controller proves that the monotonic 
fuzzy controller is similar to nonlinear saturated controller and then represents several 
different controller formulas. The second controller namely vectorized crisp fuzzy -like 
controller maps the fuzzy variables in a vectorial space and derives formula that has the 
structure similar to PID controllers. The proposed controllers are inspired from fuzzy 
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dicadangkan adalah diinspirasikan dari logik sarnar tetapi mereka adalah jitu dimana 
mereka mampu mempersembahkan aturan pengawal secara semantik. Seterusnya ruang 
memori yang diperlukan adalah dikurangkan oleh kerana jadual aturan telah digantikan 
dengan formula. Sebaliknya, pengawal samar mempunyai kerumitan linguistik 
berkomputer yang tinggi, manakala pengawal yang baru adalah amat mudah untuk 
merekabentuk, tiun dan melaksana. Beberapa indeks pencapaian baru juga dicadangkan 
bagi menilai prestasi dan kestabilan pelbagai pengawal. Beberapa model-model industri 
yang mayshur digunakan dalam sirnulasi dan litar pemalap untuk mengawal suhu buih 
telah digunakan sebagai panbelajaran kes. Kedua-duanya, simulasi dan keputusan 
eksperimen menunjukan bahawa pengawal seakan-samar jitu mempunyai prestasi dan 
kestabilan yang sama atau di dalam kes-kes yang tertentu lebih baik jika dibandingkan 
dengan pengawal logic samar konvensional, dengan kelebihan mempunyai ruang 
memori yang kecil dan masa kitaran yang kurang. 
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